




































































































































































































































































































































































































































































































































































































































































































































































































































































































































































































































































𝑑𝑡  + 𝑏
𝑑𝜃(𝑡)
𝑑𝑡

















































































































































































































































































































































































































































𝑊  ,  𝑠 =
𝐾
𝑅 + 𝑠𝐿 𝑏 + 𝑠𝐽
1 + ﾠ 𝐾 
𝑅 + 𝑠𝐿 𝑏 + 𝑠𝐿
= ﾠ
𝐾
























𝑊  ,  𝑠 = ﾠ
1
𝑏 + 𝐽𝑠
1 + 𝐾 
𝑅 + 𝑠𝐿 𝑏 + 𝑠𝐽
= ﾠ
𝑅 + 𝑠𝐿























































































































































































































































































































































































J=0.01;  % momento di inerzia rotore 
b=0.1;  % coefficiente attrito viscoso 
K=0.01;  % costanti della f.e.m. e di coppia 
R=1;    % resistenza del circuito RL 



































































































































































































𝑊  ,  𝑠 = 0 = ﾠ
𝐾














































ylabel('Velocità angolare (rad/s)'); 








































































































































































































































































































































































































































title('RISPOSTA ALLA RAMPA UNITARIA DEL SISTEMA IN CATENA APERTA'); 
xlabel('Tempo (s)'); 









































































































title('CONFRONTO INGRESSO USCITA RAMPA UNITARIA'); 
xlabel('Tempo (s)'); 
























































































title('RISPOSTA ALLA RAMPA PARABOLICA DEL SISTEMA IN CATENA APERTA'); 
xlabel('Tempo (s)'); 




















































title('CONFRONTO INGRESSO USCITA RAMPA PARABOLICA'); 
xlabel('Tempo (s)'); 





































































































































































































































































































































































































































































































































































































































 ﾠ𝑊  ,  𝑗𝜔 = ℜ 𝑊  , (𝑗𝜔) +






























































































































































































































































































































































































































































































































































































































𝐶 𝑠 = 𝐾  +
𝐾 
𝑠
+ 𝐾 𝑠 =
































































































































































































































































































































































































































































































































































































































































𝑊     ,  =
𝐾 𝑀(𝑠)































































































































































































































































































































































































-6.0000 + 2.1801i 
























































































































title('RISPOSTA AL GRADINO'); 
xlabel('Tempo'); 


















































































































































































𝐶    𝑠 =
𝑠 + 𝑧 





























𝐶 𝑠 = 𝐾 
𝑠 + 𝑧 















































































































































































































 ﾠ𝑧  = 0.1	
 ﾠe	






































































































































































 ﾠ𝑧  = 2	
 ﾠe	














































































































































































































































































































































































































































0.005𝑠  + 0.06𝑠 + 0.1
=
1





































































































































































































































































































































































































































Δ𝜑 = 𝑚  − 𝑚 













































































































































































































𝐶 𝑠 = 1000
(1 + 0.77𝑠)(1 + 0.066𝑠)































































































































































































































𝐶 𝑠 = 1000
(1 + 0.77𝑠)(1 + 0.066𝑠)































































































































































































































































































































































































































































































































































































































































































































































































































































































































































































numPID=[5 100 80];          %controllore PID 
denPID=[5 101 80]; 
PID=tf(numPID,denPID); 
numLR=[10 20];            %controllore sintetizzato con 
denLR=[11 20.001];          %Luogo delle Radici 
LR=tf(numLR,denLR); 
numRC=[50.82 836 1000];        %controllore sintetizzato con 







































































































































































































































































































































Sandro Zampieri. Dispensa di controlli automatici. 
Edizioni libreria Progetto Padova 
 
www.engin.umich.edu Control tutorials for Matlab and Simulink.	
 ﾠ